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ABSTRAK

Teknologi yang mengalami perkembangan yang amat pesat yaitu teknologi
robotika. Teknologi robotika banyak dikembangkan karena robot dapat
melakukan pekerjaan secara efektif dan efisien serta ramah lingkungan. Pada
penelitian sebelumnya robot pemotong rumput mampu berhenti otomatis saat
berada pada jarak 50 cm dari rintangan namun jarak ini cenderung kaku sehingga
robot akan sulit beroperasi pada kawasan yang dekat dengan tembok. Pada tugas
akhir ini diterapkan sistem logika fuzzy metode sugeno untuk mengendalikan
parameter output yang berupa pwm motor dengan parameter input level remote
dan input sensor ultrasonik. Dari hasil pengujian Jarak terhadap rpm dengan level
remote high, robot merespon pada semua kondisi jarak kecuali jarak paling dekat
yakni 22 cm. Pada pengujian lain dengan panjang lintasan 90 cm dan robot
diberikan input remote high robot baru berhenti ketika berada pada jarak 10 cm
dari rintangan. Maka dapat disimpulkan penerapan Algoritma Fuzzy pada robot
pemotong rumput berfungsi cukup baik ketika menghadapi rintangan. Sistem
fuzzy dengan cepat mengkalkulasi setiap perubahan input-nya sehingga robot akan
mengalami perlambatan secara bertahap saat menemui rintangan dan robot akan

lebih dekat dengan penghalang namun tetap pada jarak yang aman.

Kata Kunci---- Algoritma Fuzzy, Robot Pemotong Rumput, rpm.



ABSTRACT

Technology that is experiencing very rapid development is robotics
technology. Robotics technology is widely developed because robots can do work
effectively and efficiently and are environmentally friendly. In the previous study,
lawn mower robot were able to stop automatically when at a distance of 50 cm
from the obstacle, but this distance tends to be rigid so the robot will be difficult
to operate in areas close to the wall. In this final project, the sugeno fuzzy logic
system is applied to control the output parameters in the form of pwm motors with
remote level input parameters and ultrasonic sensor inputs. From the results of
testing the Distance to rpm with the high remote level, the robot responds to all
distance conditions except the closest distance is 22 cm. In another test with a 90
cm track length and the robot is given the high remote input the new robot stops
when it is at a distance of 10 cm from the obstacle. So it can be concluded that the
application of the Fuzzy Algorithm on lawn mower robots has a big influence
when facing obstacles. The fuzzy system quickly calculates every change of input
so that the robot will experience a slowdown gradually when encountering
obstacles and the robot will be closer to the barrier but still at a safe distance.

Keywords : Fuzzy Algorithm, Lawn Mower Robot, rpm, Amarino.
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Perkembangan teknologi telah merambah hampir ke segala bidang. Salah
satu teknologi yang perkembangannya amat pesat yaitu teknologi robotika.
Teknologi robotika banyak dikembangkan karena robot dapat melakukan
pekerjaan secara efektif dan efisien serta ramah lingkungan. Penggunaan robot
sebagai alat bantu memotong rumput telah banyak dilakukan agar mempermudah
serta mengurangi resiko kecelakaan kerja yang diakibatkan alat.

Perancangan robot pemotong rumput telah sering dilakukan, seperti
penelitian yang dilakukan sebelumnya dengan judul Design and Implementation
of Autonomous Lawn Mower. Pada penelitian ini penulisnya menyimpulkan
bahwa penggunaan robot dapat menghemat waktu serta tenaga. Faktor efisiensi

dan keamanan juga merupakan tujuan utama dalam penelitian ini [1].

Penelitian lain yang juga berkaitan dengan hal ini adalah Sistem
Pengendalian Robot Pemotong Rumput Menggunakan Smartphone Android. Pada
penelitian ini robot dirancang agar dapat beroperasi dalam dua mode yaitu manual
dan otomatis. Yang mana pada mode manual robot akan otomatis berhenti jika

menemui halangan dengan jarak 50 cm [2].

Penggunaan Algoritma sebagai pengatur kecepatan motor DC juga pernah
dilakukan. Seperti penelitian dengan judul Perbandingan Metode Defuzzifikasi
Aturan Mamdani Pada Sistem Kendali Logika Fuzzy (Studi Kasus Pada
Pengaturan Kecepatan Motor DC). Pada penelitian ini penulisnya menyimpulkan
bahwa defuzzifikasi yang terbaik yang selalu mengikuti referensi adalah metode
COA dan hasil defuzzifikasi pada sistem kendali logika fuzzy sangat tergantung
dari fungsi keanggotaan dan basis aturan fuzzy yang digunakan [3].



Berdasarkan dari uraian di atas maka penulis membuat tugas akhir dengan
judul : “Rancang Bangun Robot Pemotong Rumput Dengan Menerapkan

Algoritma Fuzzy Logic Berbasis Arduino Mega 2560

1.2. Perumusan Masalah

Pada penelitian yang dilakukan sebelumnya oleh [1] dengan judul Sistem
Pengendalian Robot Pemotong Rumput Menggunakan Smartphone Android
memiliki kelebihan dapat dikendalikan secara otomatis dan manual. Namun
memiliki kekurangan jarak berhenti robot saat bertemu halangan adalah 50 cm.
Jarak tersebut cenderung cukup besar jika robot ingin dioperasikan di dekat
dinding. Pada penelitian lain yang dilakukan oleh [6] dengan judul Penerapan
Algoritma Fuzzy Pada Robot Pemotong Rumput memiliki kelebihan robot dapat
melakukan pemotongan rumput dengan area yang telah ditentukan sebelumnya
melalui metode iterasi. Namun penelitian ini memiliki kekurangan yaitu robot
hanya dapat berjalan sesuai iterasi yang telah dilakukan dan tidak memiliki

kemampuan menghindar saat bertemu rintangan.

1.3. Pembatasan Masalah

Dalam penulisan ini, pembatasan hanya difokuskan pada:
1. Kontroller yang digunakan adalah Arduino Mega 2560.
2. Algoritma Fuzzy hanya aktif pada kondisi robot maju.
3. Kendali dilakukan dengan menggunakan aplikasi Amarino Bluetooth di
Smartphone.



1.4, Tujuan Penulisan

Tujuan dari penulisan tugas akhir ini adalah menerapkan algoritma fuzzy
pada robot pemotong rumput agar dapat memotong rumput pada jarak yang cukup

dekat dengan dinding namun tetap pada jarak aman.

1.5. Manfaat Penulisan

Adapun manfaat dari penulisan tugas akhir ini adalah membuat saya lebih
memahami tentang pengaruh algoritma fuzzy logic dalam pengambilan keputusan

ketika menemui rintangan pada robot pemotong rumput.

1.6. Sistematika Penulisan

Sistematika penulisan Tugas Akhir ini terdiri dari 5 bab dengan masing —

masing bab adalah sebagai berikut:

BAB I : Pendahuluan
Bab ini berisi tentang latar belakang masalah, perumusan masalah,
pembatasan masalah, tujuan penulisan, manfaat penulisan, metode

penelitian, keaslian penelitian, dan sistematika penulisan.

BAB 11 : Tinjauan Pustaka
Bab ini berisi tentang teori dasar tentang pemrograman, metode
kendali, serta rangkaian elektronika yang digunakan dalam
Rancang Bangun Robot Pemotong Rumput Dengan Menerapkan

Algoritma Fuzzy Logic Berbasis Arduino Mega 2560.



BAB |11

BAB IV

BAB V

: Perancangan
Bab ini menjelaskan perancangan secara menyeluruh dari Rancang
Bangun Robot Pemotong Rumput Dengan Menerapkan Algoritma

Fuzzy Logic Berbasis Arduino Mega 2560 yang terdiri dari :

. Perancangan Mekanik
o Perancangan Elektronika
o Perancangan Algoritma Fuzzy

: Hasil dan Pembahasan
Bab ini menerangkan tentang prosedur dalam pengambilan data

data hasil pengujian telah dilakukan.

: Kesimpulan dan Saran
Bab ini berisikan kesimpulan — kesimpulan yang diperoleh dari
hasil penelitian dan saran — saran yang berhubungan dengan

permasalahan guna pengembangan lebih lanjut
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